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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichteh Unterlagen entnommen 

@ Positionsmesseinrichtung und Verfahren zum Betrieb einer Positionsmesseinrichtung 

@ Es wird ein Verfahren zum Betrieb einer Positionsmess- 
einrichtung sowie eine hierzu geeignete Positionsmess- . 
einrichtung angegeben. Insbesondere geeignet ist das 
Verfahren, urn eine exakte Einstellung des Abtastabstan- 
des z.wischen der Abtastebene und der Messteilungsebe- 
ne sicherzustellen. Zu diesem Zweck wird laufend der zur 
Regelung der Ausgangssignale auf gleichbleibende Si- 
gnalamplituden erforderliche Stellgrofcen-Betrag -ermit- 50 
telt und in ein zur seriellen Ubertragung geeignetes digi- _S 
tales Signal umgesetzt. Dieses digitale Signal bzgl. des 
Stellgroften-Betrages wird an eine der Positionsmessein- 
richtung nachgeordnete Folgeelektronik ubertragen und 
dort angezeigt. Der ubertragene StellgroRen-Betrag dient ] „ 

hierbei als Mate fur den aktuellen Abtastabstand und kann 
zur Einstellung eines vorgegebenen, optimalen Abtastab- 
standes genutzt werden oder aber als MaR fur den Funk- 
tjonszustand der Positionsmesseinrichtung ausgewertet 
werden {Figur 1). 
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Beschreibung 



Die vorliegende Erfindung betrifft eine Positionsmessein- 
richtung und ein Verfahren zum Betrieb einer Positions- 
messeinrichtung. 5 

Bekannte Positionsmesseinrichtungen umfassen ubli- 
cherweise eine Messteilung in einer Messteilungsebene so- 
wie eine relativ hierzu bewegliche Abtasteinheit. Seitens der 
Abtasteinheit sind in einer Abtastebene die Abtastelemente 
angeordnet, iiber die - abhangig vom physikalischen Ab- 10 
tastprinzip - positionsabhangige Ausgangssignale erzeugt 
werden. Der Ab stand zwischen der Messteilungsebene und 
der Abtastebene sei nachfolgend als Abtastabstand bezeich- 
net. Die Relativbewegung zwischen den erwahnten Ebenen 
bzw. der Messteilung und der Abtasteinheit kann hierbei so- 15 
wohl linear wie auch rotatorisch erfolgen. 

Als Beispiele fur derartige Positionsmesseinrichtungen 
seien etwa bekannte photoelektrische oder aber induktive, 
inkrernentale Positionsmesseinrichtungen erwahnt, wie sie 
in numerisch gesteuerten Werkzeugmaschinen eingesetzt 20 
werden. Bei photoelektrischen Positionsmesssystemen sind 
in der Abtastebene ublicherweise verschiedene optoelektro- 
nische Bauelemente angeordnet, die zur Erzeugung der ver- 
se hiebungsabhangig modulierten Ausgangssignale dienen; 
hierzu zahlt die verwendete Lichtquelle ebenso wie geeig- 25 
nete Photodetektoren. Im Fall induktiver Positionsmessein- 
richtungen sind in der Abtastebene beispielsweise planare 
Sende- und/oder Empfangsspulen angeordnet. Im Zusarn- 
menhang mit induktiven Positionsmesseinrichtungen sei 
etwa auf die DE 197 51 853 A 1 der Anmelderin verwiesen. 30 

Eine wichtige GroBe bei derartigen Positionsmesseinrich- 
tungen stellt der jeweilige Abtastabstand dar, der bei der 
Montage moglichst prazise eingestellt werden muss. Dies ist 
erforderlich, um hinreichend groBe Signalamplituden der im 
Messbetrieb erzeugten Ausgangssignale zu gewahrleisten. 35 

Eine moglichst prazise Einstellung des Abtastabstandes 
bei der Montage ist insbesondere bei Systemen erforderlich, 
die nicht herstellerseitig bereits fertig montiert werden, son- 
dern bei denen erst kundenseitig die Montage erfolgt. Ubli- 
cherweise bezeichnet man derartige Positionsmesseinrich- 40 
tungen im Fall von Linear-Systemen als offene Messsy- 
steme; im Fall rotatorischer Systeme spricht man von Ein- 
bau-Drehgebern. 

Zur Einstellung eines moglichst optimalen Abtastabstan- 
des wurden bereits eine Vielzahl mechanischer Justagehil- 45 
fen vorgeschlagen. Nachteilig an den verschiedenen Justa- 
gehilfen ist anzufuhren, dass diese jeweils lediglich fiir be- 
stimmte Konstruktionen einer derartigen Positionsmessein- 
richtung geeignet sind und demnach nicht universell einge- 
setzt werden konnen. 50 

Neben einem geeigneten Abtastabstand sind wahrend des 
Betriebes von Positionsmesseinrichtungen weitere GroBen 
fiir einen optimalen Funktionszustand von Bedeutung; auch 
diese GroBen sind bei der Inbetriebnahme moglichst zu op- 
timieren. 55 

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es daher, ein 
moglichst universell einsetzbares Verfahren zum Betrieb ei- 
ner Positionsmesseinrichtung sowie eine geeignete Positi- 
onsmesseinrichtung anzugeben, die eine prazise Einstellung 
eines optimalen Funktionszustandes der Positionsmessein- 60 
richtung gestatten. 

Diese Aufgabe wird gelds t durch ein Verfahren mit den 
Merkmalen des Anspruches 1 sowie durch eine Positions- 
messeinrichtung mit den Merkmalen des Anspruches 12. 

Vorteilhafte Ausfuhrungsformen des erfindungsgemaBen 65 
Verfahrens sowie der erfindungsgemaBen Positionsmessein- 
richtung ergeben sich aus den MaBnahmen, die in den je- 
weils abhangigen Anspriichen aufgefuhrt sind. 



Das erfindungsgemaBe Verfahren sowie die erfindungsge- 
maBe Positionsmesseinrichtung bieten im Vergleich zu bis- 
herigen Losungen eine Reihe von Vorteilen. 

So ist das erfindungsgemaBe Verfahren nunmehr nicht 
mehr an spezielle mechanische Konstrukdonen der jeweili- 
gen Positionsmesseinrichtung gebunden, sondern universell 
bei vers chiedens ten Typen derartiger Positionsmesseinrich- 
tungen einsetzbar. 

Dem Anwender wird im Fall von Anbauverhaltnissen, die 
z. B, eine visuelle Uberprufung des eingestellt en Abtastab- 
standes nicht erlauben, liber das erfindungsgemaBe Verfah- 
ren eine zuverlassige Information beziiglich des aktuell ein- 
gestellten Abtastabstandes dargeboten. Er muss dann uber 
entsprechende Justage-Elemente lediglich noch den vom 
Hersteller vorgegebenen Abtastabstand definiert einstellen. 

Insbesondere vorteilhaft erweist sich das erfindungsge- 
maBe Verfahren, wenn in der jeweiligen Positionsmessein- 
richtung bereits eine Regelungseinrichtung zum Regeln der 
Ausgangssignale auf gleichbleibende Signalamplituden vor- 
gesehen ist. Zum Anzeigen des jeweils aktuellen Abtastab- 
standes bei der Montage muss dann lediglich der von der 
Regelungseinrichtung laufend bestimmte Stellgr6Ben-Be- 
trag weiterverarbeitet werden. 

Das erfindungsgemaBe Verfahren ist ferner sowohl bei li- 
nearen als auch bei rotatorischen Positionsmesseinrichtun- 
gen einsetzbar. Ebenso kann das erfindungsgemaBe Verfah- 
ren in Verbindung mit Positionsmesseinrichtungen realisiert 
werden, die auf unterschiedlichen physikalischen Abtast- 
prinzipien basieren. Analog ist es selbstverstandlich mog- 
lich, unterschiedlichste Positionsmesseinrichtungen erfin- 
dungsgemaB auszugestalten. 

Neben dem Abtastabstand lasst sich erfindungsgemaB im 
ubrigen ferner der gesamte Funktionszustand der Positions- 
messeinrichtung optimieren. 

Weitere Vorteile sowie Einzelheiten der vorliegenden Er- 
findung ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung 
eines Ausfuhrungsbeispieles anhand der beiliegenden Figur. 
Diese zeigt ein schematisches Blockschaltbild einer erfin- 
dungsgemaB ausgebildeten Positionsmesseinrichtung, 

Mit dem Bezugszeichen 10 sei in der Figur die Positions- 
messeinrichtung bezeichnet, von der lediglich Komponen- 
ten schematisch dargestellt sind, deren Funktion fiir die Er- 
lauterung der vorliegenden Erfindung von Bedeutung ist. 
Anhand des dargestellten Beispiels wird eine induktive rota- 
torische Positionsmesseinrichtung 10 beschrieben; selbst- 
verstandlich ist. vorliegende Erfindung aber auch im Zusam- 
menhang mit linearen Positionsmesseinrichtungen ebenso 
einsetzbar wie in Positionsmesseinrichtungen, die auf ande- 
ren physikalischen Abtastprinzipien beruhen. 

Die Positionsmesseinrichtung 10 des beschriebenen Aus- 
fiihrungsbeispiels wird zur Bestimmung der Relativposition 
zweier zueinander rotierender Teile eingesetzt, beispiels- 
weise zur Bestimmung der Position einer rotierenden Welle 
60 eines - nicht dargestellten - Motors. 

Die Positionsmesseinrichtung 10 umfasst eine Messtei- 
lung 12, die auf einem Teilungstrager 11 angeordnet ist, der 
wiederum mit. der Welle 60 verbunden und um die Achse 50 
drehbar ist. Durch die Lage der rotierenden Messteilung 12 
im Raurn wird eine Messteilungsebene definiert. Im Abtast- 
abstand D gegen iiber der Messteilung 12 bzw. der Messtei- 
lungsebene ist stationar eine Abtasteinheit 17 angeordnet. 
Diese umfasst u. a. ein oder mehrere Erreger-Elemente 18 
sowie Abtastelemente 14, die bei der Abtastung der rotie- 
renden Messteilung 12 positionsabhangige Ausgangssignale 
A, B erzeugen. Im vorliegenden Fall wird ein Paar um 90° 
phasenversetzter Inkrementalsignale als Ausgangssignale 
A, B erzeugt. die von einer Folgeelektronik 20 weiterverar- 
beitet werden. Bei der Folgeelektronik 20 kann es sich z. B. 
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urn eine numerische , Werkzeugmaschinensteuerung hah- 
deln. 

In der Darstellung der Fig. 1 ist im Zusammerihang mit 
der Ubertragung der iiber die Positionsmesseinrichtung 10 
erzeugten Signale A, B an die Folgeelektronik 20 eine syn- 5 
chron-serielie Ubertragungsmoglichkeit iiber eine entspre- 
chende Schnittstelle und die zwei Signalubertragungs lei tun- 
gen in Form einer Datenleitung 30.2 und einer Taktleitung 
30.1 angedeutet. Grundsatzlich kann parallel hierzu aber 
auch eine Ubertragung der erzeugten, analogen Ausgangssi- to 
gnale A, B der Positionsmesseinrichtung 10 an die Folge- 
elektronik 20 vorgesehen sein. Ebenso kann selbstverstand- 
iich auch eine asynchrone Datenubertragung zwischen der 
Positionsmesseinrichtung 10 und der Folgeelektronik 20 
eingesetzt werden usw. ' 1 15 

Die verwendete Messteilung 12 besteht in dieser Ausfiih- 
rungsforni der erfindungsgemaBen Positionsmesseinrich- 
tung 10 aus einer periodischen Abfolge von Teilbereichen 
unterschiedlicher elektrischer Leitfahigkeit. Die in der Figur 
ebenfalls lediglich schematisch angedeuteten Erregerele- 20 
mente 18 sind als planare Erregerspulen ausgebildet, die 
Abtastelemente 14 sind als planare Sensorspulen ausgebil- 
det. 

Im Zusammenhang mit der konkreten Ausbildung der 
Messteilung 12 und der Abtasteinheit 17 einer derartigen in- 25 
duktiven Positionsmesseinrichtung 10 sei an dieser S telle 
erganzend auf die DE 197 51 853 Al der Anmelderin ver- 
wiesen. Grundsatzlich ist vorliegende Erfindung aber wie . 
bereits angedeutet weder auf die dort ofFenbarte Ausfiih- 
rungsform einer induktiven Positionsmesseinrichtung noch 30 
auf dieses physikalische, Abtastprinzip beschrankt. So. - 
konnte etwa auch eine optische bzw. photoelektrische Posi- 
tionsmesseinrichtung im Rahmen dieser Erfindung einge- 
setzt werden. Die Messteilung 12 ware dann z. B. als ubli : 
che Auflicht-Messteilung mit Teilbereichen unterschiedli- 35 
cher Reflektivitat ausgebildet, eine Lichtquelle fungiert als 
Erreger- Element, als Abtastelemente waren bekannte bpto-^ 
elektronische Detektorelemente vorzusehen usw. 

Die erflndungsgemaBe Positionsmesseinrichtung 10 um- 
fasst desweiteren ein oder mehrere Justage-Elemente zur 40 
Einstellung des Abtastabstandes D, von denen in der Figur 
eines mit dem Bezugszeichen 13 schematisch angedeutet 
sei. Entsprechende Justage-Elemente 13 konnen in vielfal- 
tigster Form ausgebildet sein; in diesem Zusammenhang sei 
etwa' auf die Patentanmelduhg DE 1 98 36 003 der Anmelde- 45 
rin verwiesen, die eine geeignete. Justage- Variante bzw. ein 
zur Justage geeignetes Positioniermittel offenbart. 

Auf Seiten der erfindungsgemaBen Positionsmesseinrich- 
tung 10 ist ferner eine Regelungseinrichtung 14 angeordnet, 
. der die Ausgangssignale A, B der Abtastelemente 14 zuge- 50 
fiifirt werden. AuBerdem umfasst die Positionsmesseinrich- 
tung eine Umsetzeinrichtung 15 sowie eine Ubertragungs- 
einrichtung 16, die wie bereits angedeutet als synchron-seri- 
elle Schnittstelle ausgebildet ist. Der Datentransfer zwi- 
schen der Positionsmesseinrichtung 10 und der Folgeelek- 55 
tronik 20 erfolgt iiber die Ubertragungseinrichtung 16 und 
die Datenleitung 30.2 sowie die Taktleitung 30.1. Zur Funk- 
tion der einzelnen Komponenten sei auf die nachfolgende 
Beschreibung verwiesen. 

Im Zusammenhang mit einer geeigneten Ubertragungs- 60 
einrichtung bzw. einer geeigneten seriellen Schnittstelle 
wird an dieser S telle beispielsweise auf die von der Anmel- 
derin unter der Bezeichnung EnDAT vertriebene Schnitt- 
stelle oder aber auf die EP 0 660 209 Al verwiesen. m 

Mit Hilfe der schematischen Darstellung in der Figur sei 65, 
nachfolgend das erflndungsgemaBe Verfahren naher erlau- 
tert. Die mit dem Bezugszeichen 14 gekennzeichnete Rege- 
lungseinrichtung dient zum .Regeln der Sigrialamplituden 



der Ausgangssignale A, B auf gleichbleibende Signalampli- 
tuden. Konstante Signalamplituden der analogen, sinus- 
bzw. cosinusformigen Ausgangssignale A, B sind insbeson- 
dere bei der Weiterverarbeitung zur Vermeidung von Fehl- 
messungen erforderlich; andemfails ergeben sich etwa bei 
einer weiteren Signalunterteilung bzw. Signalinterpolation 
der Ausgangssignale A, B mogliche Fehler in der Positions- 
bestimmung. Verschiedene Ursachen konnen in derartigen 
Positionsmesseinrichtung jedoch zu schwankenden Signa^ 
lamplituden im Messbetrieb fiihren. So resultieren etwa in 
magnetischen oder induktiven Positionsmesseinrichtungen 
bei ggf. variierendem Abtastabstand D unerwunscht 
sehwankende Signalamplituden; bei optischen Positions- 
messeinrichtungen kann hingegen die Yerschmutzung der 
Messteilung zu einem unerwunschten Einbruch der Signa- 
lamplitude fiihren. 

Regelungseinrichtungen 14 zum Regeln der Ausgangssi- 
gnale A, B auf gleichbleibende Signalamplituden sind 
grundsatzlich fur die verschiedensten Positionsmesseinrich- 
tungen bekannt. Ublicherweise wird in entsprechenden Re- 
gelungseinrichtungen 14 die jeweilige Signalamplitude als 
Ist- Wert ermittelt, mit einem vorgegebenen Amplituden- 
Sollwert verglichen und auf Grundlage des Vergleiches ein 
StellgroBen-Betrag bestimmt, der erforderlich ist, um den 
Ist-Wert der Signalamplitude wieder auf den Amplituden- 
Sollwert einzuregeln. Bekannt sind in diesem Zusammen- 
hang Regelungseinrichtungen, bei denen aus zwei den pha- 
senversetzten Signalen A = Aq • sin xt, B = B 0 ♦ cos xt der 
Positionsmesseinrichtung 10 durch eine geeignete Beschal- 
tung die GroBe R 2 = A 2 + B 2 gebildet und die GroBe R 2 als 
aktuelles MaB fur die Signalamplitude und damit als Ist- 
Wert fur die Regelurig verwendet wird. 

Je nach dem Abtastprinzip der Positionsmesseinrichtung 
10 wird iiber die Regelungseinrichtung 14 auf unterschiedli- 
che StellgroBen eingewirkt, um die Signalamplitude rege- 
lungsmaBig zu beeinflussen. Im vorliegenden Fall einer in- 
duktiven Positionsmesseinrichtung 10 kann als StellgroBe S 
von der Regeleinrichtung 14 die Bestromung der Sendespu- 
len gezielt variiert werden, was in der Figur durch die Ver- 
bindung zwischen der Regelungseinrichtung 14 und "den Er- 
regerelementen 18 bzw. den Sendespulen veranschaulicht 
ist. Alternativ ware es auch moglich, als StellgroBe die Ver- 
starkung eines Verstarker-Elementes gezielt zu verandern, 
das die analogen Ausgangssignale A, B verstarkt, die iiber 
die Abtasteinheit erzeugt werden. 

Bei optischen Positionsmesseinrichtungen wiirde analog 
hierzu als StellgroBe S die Leuchtstarke einer Lichtquelle, 
d. h. der Lichtquellenstrom entsprechend variiert etc. 

In der vorliegenden Erfindung wird die StellgroBe S, die 
zur Regelung der Ausgangssignale A, B auf gleichbleibende 
Signalamplituden benotigt wird, nunmehr noch zusatzlich 
zur Einstellung des Abtastabstandes D genutzt. Der zusatz- 
lichen Nutzung der StellgroBe S zu diesem Zweck liegt da- 
bei die Erkenntnis zugrunde, dass die jeweilige GroBe des 
StellgroBen-Betrages ein unmittelbares MaB fiir den aktuel- 
len Abtastabstand D darstellt. Der Abtastabstand D und der 
StellgroBen-Betrag sind in einem bestimmten Bereich pro- 
portional, zueinander. So ergibt sich im Fall eines groBen 
Abtast abstandes D und relativ kleinen Signalamplituden ein 
groBer Betrag der StellgroBe S, der zur Nachregelung auf 
konstante Signalamplituden regelungsseitig erforderlich ist. 
Liegt hingegen ein kleiner Abtastabstand D vor, ergibt sich 
eine entsprechend kleinerer, erforderlicher StellgroBen-Be- 
trag fur die Regelung der Signalamplituden usw. 

Desweiteren kanri der StellgroBenbetrag S auch als gene- 
relies MaB fiir den aktuellen Funktionszu stand der Positi- 
onsmesseinrichtung genutzt werden. 

Der fur die Regelung notwendige StellgroBen-Betrag 
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wird daher erfindungsgemaB laufend erf ass t und in ein zur 
seriellen Ubertragung geeignetes digitales Signal umgesetzt 
bzw. umgewandelt. Hierzu wird die StellgroBe S in der er- 
findungsgemaBen Positionsmesseinrichtung 10 von der Re- 
gelungseinrichtung 14 auch an die schematisch angedeutete 5 
Umsetzeinrichtung 15 iibertragen. 

Der Umsetzeinrichtung 15 ist ferner die bereits oben er- 
wahnte Ubertragungseinrichtung 16 zugeordnet, die bei- 
spielsweise als bekannte synchronserielle Schnittstelle aus- 
gebildet ist. Uber die Ubertragungseinrichtung 16 und die 10 
Datenleitung 30,2 erfolgt dann schlieBlich u. a. die Ubertra- 
gung des entsprechend aufbereiteten StellgroBen-Betrages 
an die nachgeordnete Folgeelektronik 20. Die Ubertragung 
des StellgroBen-Betrages erfolgt hierbei innerhalb eines de- 
finierten Ubertragungsprotokolles, wobei der jeweilige 15 
StellgroBen-Betrag in einer vorgegebenen Bitbreite an die 
Folgeelektronik 20 ubertragen wird. Neben der bidirektional 
betreibbaren Datenleitung 30.2 ist im vorliegenden Ausfiih- 
rungsbeispiel ferner eine Taktleitung 30.1 zur Synchronisa- 
tion des Datentransfers zwischen der Ubertragungseinrich- 20 
tung 16 und der Folgeelektronik 20 angeordnet. 

Die beschriebene Art und Weise der Ubertragung des 
StellgroBen-Betrages an die Folgeelektronik 20 ist hierbei 
nicht erfindungswesentlich, d. h. es sind sehr wohl auch an- 
dere Ubertragungsvarianten irn Rahmen der vorliegenden 25 
Erfindung realisierbar, beispiels weise im Rahmen einer 
asynchronen, seriellen Datenubertragung etc. 

Ferner ist denkbar, den ennittelten StellgroBen-Betrag be- 
reits auf Seiten der Positionsmesseinrichtung 10 in eine 
GroBe umzuwandeln, die z. B. dem tatsachlichen Abtastab- 30 
stand D entspricht und dann diese GroBe als digitales Signal 
zu ubertragen. 

Auf Seiten der Folgeelektronik 20, beispiels weise eine 
numerische Werkzeugmaschinensteuerung, ist u. a. eine An- 
zeigeeinrichtung 21 vorgesehen, die beispielsweise als iibli- 35 
ches Display ausgebildet ist. Auf der Anzeigeeinrichtung 21 
wird dabei neben vielfaltigsten anderen Informationen auch 
der gerade ubertragene StellgroBen-Betrag angezeigt. Zur 
Montage der erfindung sgemaBen Positionsmesseinrichtung 
kann etwa uber die Anzeigeeinrichtung 21 dem Anwender 40 
eine geeignete Nutzeroberflache angeboten werden, auf der 
u. a. auch die Information bzgl. des StellgroBen-Betrages 
bzw. des Abtastabstandes D visualisiert wird. 

Der jeweilige Anwender kann auf Grundlage des ange- 
zeigten StellgroBen-Betrages mit Hilfe der Justage-Ele- 45 
mente 13 dann bei der Montage der Positionsmesseinrich- 
tung 10 den Abtast-Ab stand D definiert einstellen. Vorteil- 
hafterweise werden vom jeweiligen Hersteller der Positions- 
messeinrichtung dem Anwender bestimmte Richtlinien 
bzgl. eines idealen Abtastabstandes D vorgegeben. Insbe- 50 
sondere kann dabei etwa vorgesehen sein, einen bestimrnten 
Einbau-Toleranzbereich fur die GroBe des Abtastabstandes 
D vorzugeben, innerhalb dessen die Montage zu erfolgen 
hat, Um sicherzustellen, daB im eigentlichen Messbei.rieb 
nicht bereits beim Uberschreiten dieses Toleranzbereiches 55 
das komplette System ausfallt, erweist es sich als giinstig, 
wenn die vorgegebenen Grenzwerte des Einbau-Toleranzbe- 
reiches jeweils deutlich abweichend von den Grenzen des 
Funktionsfahigkeits-Bereiches gewahlt werden. So ware 
etwa denkbar, im Fall eines Funktionsfahigkeits-Bereiches 60 
von D = [0.2 mm; 0.8 mm] einen Einbau-Toleranzbereich 
von D = [0.45 mm; 0.55 mm] vorzugeben. 

Auf der Anzeigeeinrichtung 21 kann der ubertragene 
StellgroBen-Betrag zur Unterstiitzung des Anwenders auf 
verschiedenste Art und Weise angezeigt bzw. visualisiert 65 
oder in sonstiger Weise zurKenntnis gebracht werden. So ist. 
es moglich, den StellgroBen-Betrag unmittelbar als alpha nu- 
merische GroBe anzuzeigen. Ferner kann auch vorgesehen 



sein, den StellgroBen-Betrag in eine GroBe umzuwandeln, 
die unmittelbar dem tatsachlichen Abtastab stand entspricht. 
SchlieBlich ist es aber auch moglich, den StellgroBen-Betrag 
in graphischer Form anzuzeigen, beispielsweise in Form ei- 
ner geeigneten Balkendarstellung usw. Je nach der gewahl- 
ten der Anzeige des StellgroBen-Betrages muss seitens des 
Herstellers der Positionsmesseinrichtung dann selbstver- 
standlich die Vorgabe der Grenzwerte eines Einbau-Tole- 
ranzbereiches erfolgen. 

Daruberhinaus kann wie bereits angedeutet der ange- 
zeigte StellgroBenbetrag S als generelles MaB fiir den Funk- 
tionszustand der Positionsmesseinrichtung ausgewertet wer- 
den. 

Im Rahmen der vorliegenden Erfindung existieren somit 
eine Reihe von Ausfuhrungsmoglichkeiten, die je nach An- 
forderung realisiert werden konnen. 

Paten tanspruche 

1. Verfahren zum Betrieb einer Positionsmesseinrich- 
tung, die eine Abtasteinheit und eine Messteilung um- 
fasst, die im Messbetrieb relativ zueinander beweglich 
sind und bei der Abtastung positionsabhangige Aus- 
gangssignale (A, B) erzeugt werden, wobei das Verfah- 
ren folgende Schritte umfaBt: 

a) Regeln der Ausgangssignale (A, B) auf gleich- 
bleibende Signalamplituden durch Einwirken auf 
eine StellgroBe (S), 

b) Erfassen des zur Regelung erforderlichen 
StellgroBen-Betrages, 

c) Umsetzen des StellgroBen-Betrages in ein zur 
seriellen Ubertragung geeignetes digitales Signal, 

d) Ubertragung des digitalen Signales bzgl. des 
StellgroBen-Betrages an eine der Positionsmess- 
einrichtung (10) nachgeordnete Folgeelektronik 
(20), 

e) Anzeigen des ubertragen en StellgroBen-Betra- 
ges. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei ein Abtastab- 
stand (D) zwischen einer Abtastebene und einer Mess- 
teilungsebene mit Hilfe des angezeigten StellgroBen- 
Betrages eingestellt wird, der als MaB fur den aktuellen 
Abtastab stand (D) zur Einstellung eines vorgegebenen, 
optimalen Abtastabstandes (D) dient. 

3. Verfahren nach Anspruch 1, wobei zur Regelung 
der Ausgangssignale (A, B) auf eine gleichbleibende 
Signalamplitude die Bestromung mindestens einer 
Sendespule als StellgroBe (S) variiert wird. 

4. Verfahren nach Anspruch 1, wobei zur Regelung 
der Ausgangssignale (A, B) auf eine gleichbleibende 
Signalamplitude die Verstarkung eines Verstarker-Ele- 
mentes als StellgroBe (S) variiert wird. 

5. Verfahren nach Anspruch 1, wobei zur Regelung 
der Ausgangssignale auf eine gleichbleibende Signa- 
lamplitude die Leuchtstarke einer Lichtquelle als Stell- 
groBe variiert wird. 

6. Verfahren nach Anspruch 1, wobei der jeweilige 
StellgroBen-Betrag in einem seriellen Protokoll in einer 
vorgegebenen Bitbreite an die Folgeelektronik (20) 
ubertragen wird. 

7. Verfahren nach Anspruch 2, wobei der ubertragene 
Stellgrossen-Betrag in eine GroBe umgewandelt wird, 
die unmittelbar dem aktuellen Abtastabstand (D) ent- 
spricht. 

8. Verfahren nach Anspruch 1, wobei der ubertragene 
Stellgrossen-Betrag als alphanumerische GroBe ange- 
zeigt wird. 

9. Verfahren nach Anspruch 1, wobei der ubertragene 
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Stellgrdssen-Betrag in graph isc her Form angezeigt bei ist. 

wird. * ; 

10. Verfahren nach Anspruch 2, wobei zur EmsteUung - Hierzu 1 Seite(n) Zeichnungen 

des Abtastabstandes CD) Justage-Elemerite (13) ver- — ; 

wendet werden. . . , 1 5 

11. Verfahren nach Anspruch 1, wobei als Ist- Wert fur - 1 
die Regelung der Ausgangssignale (A, B) auf gleich- 

bleibende Signalamplitudeh aus zwei periodischen 
Ausgangssignalen A = A 0 • sin xt, B = B 0 • cos xt die 

GroBe R 2 = A 2 + B 2 gebildet wird. 10 ' 

12. Positionsmesseinrichtung zur Erzeugung positi- 
ons abhangiger Ausgangssignale (A, B) mit Abtastele- 

menten (14), durch die eine Abtastebene definiert ist . t 

und und einer relativ hierzu beweglichen Messteitung 

(12), durch die eine Messteilungsebene definiert ist, 15 

wobei die Positionsmesseinrichtung folgende Kompo- 

•nenten urnfasSt: * 

a) eine Regelungseinrichtung (14) zum Regeln 
der Ausgangssignale (A, B) auf gleichbleibende 
Signalamplituden, indem diese auf eine be- 20 
stimmte StellgroBe (S) einwirkt, wozu von der 

Regelungseinrichtung (14) laufend der hierzu er- ' 
forderliche StellgroBen-Betrag ermittelt wird, 

b) eine Umsetzeinrichtung (16) zum Umsetzen 

des StellgroBen-Betrages in ein zur seriellen 25 * 
Ubertragung geeignetes digitales Signal. 

13. Positionsmesseinrichtung nach Anspruch 12, wo- 
bei diese ferner Justage-Elemente (13) zur Einstellung 
des Abtast-Abstandes umfasst, der durch den Abstand 
zwischen der Abtastebene und der Messteilungsebene 30 
definiert ist. 

14. Positionsmesseinrichtung nach Anspruch 12, wo- 
bei der Umsetzeinrichtung (15) eine Ubertragung sein- 
richtung (16) zur Ubertragung des digitalen Signales 
bzgl. des StellgroBen-Betrages an eine Folgeelektronik 35 
(20) nachgeordnet ist. 

15. Positionsmesseinrichtung nach Anspruch 14, wo- 
bei die Ubertragungseinrichtung (16) als synchron-se- 
rielle Schnittstelle ausgebildet. ist, 

16. Positionsmesseinrichtung nach Anspruch 14, wo- 40 
bei auf Seiten der Folgeelektronik (20) eine Anzeige- . 
einrichtung (21) angeordnet ist, die zur Anzeige des 
ubertragenen StellgroBen-Betrages dient. 

17. Positionsmesseinrichtung nach Anspruch 12, wo- 
bei die Positionsmesseinrichtung (10) als induktive Po- 45 ,' 
sitionsmesseinrichtung ausgebildet . ist, die mehrere 
Sende- und Empfangsspulen (14, 18) in der Abtast- 
ebene umfaBt. < . * ; 

18. Positionsmesseinrichtung nach Anspruch 17, wo- 
bei die Regelungseinrichtung (14) zur Regelung der 50 
Ausgangssignale (A, B) auf eine gleichbleibende Si- - 
gnalamplitude die Bestromung der Sendespulen (18) 
als StellgroBe variiert. 

19. Positionsmesseinrichtung nach Anspruch 12, wo- 
bei die Regelungseinrichtung (14) zur Regelung der '55 

Ausgangssignale (A, B) auf eine gleichbleibende Si- • 
gnalamplitude die Verstarkung eines Verstarker-Ele- .. 
mentes als StellgroBe (S) variiert. 

20. Positionsmesseinrichtung nach Anspruch 11, wo- • 
bei die Positionsmesseinrichtung als photoelektrische 60 ■ 
Positionsmesseinrichtung ausgebildet ist, die eine 
Lichtquelle und ein oder mehrere Detektorelemente ' 
urnfaBt. • 

21. Positionsmesseinrichtung nach Anspruch 20, wo- . * 

bei die Regelungseinrichtung zur Regelung der Aus- 65 - 

gangssignale auf eine gleichbleibende Signalamplitude 

die Leuchtstarke der Lichtquelle variiert, wozu als 

StellgroBe der Lichtquellenslroin als StellgroBe varia- . 1 
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